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Prufungsantrag gem. § 44 PatG 1st gestellt 

@ Funktelekommunikationssystem mit Satelliten-Navigation 

@ Bei einem herkommlichen Funktelekommunikationssy- 
stem zur Obertragung von Informationen zwischen stationa- 
ren Sende-/Empfangseinheitan und mobilan SendeVEmp- 
fangseinheiten wird vorgeschlagen, die mobilen Einhalten 
zusatzlich mit eihem SatellHennavigatlonsampffinger zu ver- 
sehen zur selbst&ndigen ErmitUung eines Posltions'Rohwar- 
tes. Die stationaren Einheiten werden ebenfalis mit einem 
Satellitennavigationsemp^nger versehen zur selbsttatigen 
Ermittlung eines ReferenzposltlDns-Rohwertes eines Refe- 
renzortes mit belcannter genauer geograpiiischer Position als 
Referenzpositions-Normalwert sowie einer Fehierbestim- 
mungseinheit zur Bestimmung von Posltionsbestimmungs- 
fehlem durch Vergleich des momentan ermitteltsn Refe- 
renzpositlons-Rohwerts mit dem Referenzpositions-Norrnal- 
^ wert. Bei den mobilen Einiieiten oder bei den stationaren 
" Einheiten erfolgt dann die Korrelctur der Positions-Rohwerte 
mit im wesentlichen zeitgleich ermittelten Bestimmungsfeh- 
lern, wobei die hierzu erforderliche Obertragung der Posl- 
tionsrohwerte bzw. der Posttionsbestimmungsfehler per 
Funk Qber den fur die sprachiiche Information benutzten 
Funtdcanai erfolgt. 
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fSrausTm F^e eines UKW-Sende^stems kann /^^^^".SnSKKt den mobilen Enheiten verse- 

Teilsebiet zusammenfallen mit dem Sender bzw der ^^^^'^^hraueT und/oder Personen insbesondere von 

lendSStrgieicher UKW-Frequenz^ ^'^''S en Ein ' sSerhSeKn Feuerwehren. 

auch der bauUche Aufwand auf seiten der moblen Em^ SrdiensW^^ Trknsportunternehmen fur Persons 

heiten aufgrund der Forttchritte ^er Mim^jun^^^^^^^^ ^Zr cLr, VermessuJipdiensten. Ugereinnchtungen 

von Funkkomponenten und von Computerkomp^^^^^ oder Lotsendiensten ausgebUdet ist 

ten vergleichsweisegermg. Die mobilen Emheiten Kon ""^^J^ ^ ^^ ^ Funktelekommumkationssystem 

nen XauchalsHandgerlte realbiert J^^^^Sfd'eJ vorhergehenden Ansprtche dadurch 

Sen ihrer Funktion als Funktelephon »«w UKW-R^*o J^^J winigstens eine der rtattonarcn 

auch noch die Funktion ernes differentiellen Satelhten- Rrferenzeinheit ausgebildet und nut ande- 

navigauonsempfangers erfflUen. stationilren Einheiten zur Obertragung von Satelh- 

Die Korrektur der Positions-Rohwerte " "f^"" ten-Navieationsdatenverbundenist 

gierten Positionswene kann AltS Uerzu besteht jedoch auch die M6ghch- 

Einheiten (oder in einer der nut dem Abngen «at«onaren |"«™ „ wenigstens eine Referenzeinheit von emer 

SLenW Obertragung der SateU^^^^^^^^^^ S^tf n E^eh^det ist B te^^^^^ 

daten verbundenen stauonaren Emheit) ode^dezentra des FunktelekommunikaUonssystems fOr 

in den mobilen Einheiten vorgenommen "erden. In v e- ^ "3"^. witgUeder des Systems eine Positions- 

2„%enistdieInformationaberdiegenau^^^^ 20 ^J^-^^^^^'J^^^^^ differentiellen SateUitennaviga- 

ne Position der mobUen Einheit «>wohl ^ei der rnobU^^^ SSTtem vornehmen. ohne daB das System als sol- 

Einheit als auch an ^tatioijrj Stdle On^^^o^-^^^. Ts SSondere die stationSren Einheiten. m .gend- 

einerBnsatzzentnde)vonBedeutung.Hieiww^^ cinerWeiseanzupassensind. 

geschlagen, daB die wenigstens ememt der KorreW^^^^ Besonders geringer zusStzUcher Aufwand zur Ean- 

LrichKverbundeneReferenzeinhei «ir Ote^^^^^ « ^J^esondew gemg^ ^^^^^^^ 

lung korrigiert er Positionswerte an die Jff wbge mob, ^8 ;„ ^j^er AustUhrungsforra der Erfin- 

lelnheitWbUdetisttew.daB^emrt^^^^^^ S vo7ge«hlagen wird. die stationSren E^^^^ 

tureinrichtungen ausgebildeten "O^^" f,'"j;f ^ ^ den Sendem einer Rundfunksenderkette. insbesondere 

ObermitUung der korrigierten Poa^on^em^^^ die "^fj^^.B^^eich. gebildet sind und die mobUen Eu^^^ 

wenigstens eine Referenzemheit ^ ^ jeweUs emen Rindfunksempf angsteil aufweisep. 

Besonders vorteilhaft ist. '""eSui jedoch auch vorgesehen sem. cteB die smo- 

£vSiu^:g«S^^^ 3, -KeSSvistauchdieAusfOhrungonnd^ 

auch d!n unveranderten Einsatz der Sende- tew JEm^ SeSoSEcsystems gebildet sind und daB die mobi- 
fangseinheit des Funktclcphons bzw. des UKW-Ramos f^gj^ j^ ,s^u^telefon ausgebUdet sind. 
Oder Funkrufempftngers far die Obem^^^ « betrifft fenier ein Verfahren zum Be- 

tions-Rohwertebzw.derPosiUonsbesummim^feW^^^^ Funktelekommunikationssysten« zur Ober- 

Damit die Obertragung im gl"''^^".^ ' ^"^nes- Sng von Informationen. insbesondere Sprachmfor- 
ter stSrt. wird vorgeschlagea daB &e Obertragungs ^^"^y^^r Rnndfunkprogramminformationen zwi- 
m»dEm%gseinrichtungenzurgle.chze.Ugei^^^^^ Sns^ati^a^n Einheiten, ^ch Sendc/Empfangs- 

gung der Positionsrohwerte bzw. der Po^»o"^^^^^; « ^eitln oder Sendeeinheiten und mobilen Einheiten. 
mungsfehler bzw. der korrigierten Positionswerte mit «?*^"*"s^°dg./En,pfangsein^^^ bzw. Empfangsem- 
Z formation ausgebildet sind »iV°Su3me Se^wdSes dXch gekemizeichnet .ist. daB man 
Positionsrohwerte bzw. P«'^o"sbesmmungsfemer 

aufdieSprachinformattonbeimloge^^^^^ SdfeOrtsbestimmungnachdemdifferentieUenSa^^^^ 
einem Frequenzbereich oberhalb dw m^smiicnen 50 . ^^ns^erf ahren fibertragt 

oberen H6rgrenze und bei ™* ^fe Erfindung wird im folgenden an bevorzugten 

^Tm'Sh^tuSrS^^^^^^^ Ausfnhrungsbeispielen anhand der Zeichnung erlautert 

Einheiten die selben Satelliten empfangen werden wie Es z^g . ^^^^^^^^^.^ Qbersichtsdarstellung 

von der Referenzstation. wird vorgesc^Mage^ d^^^ 55 ^ **«;^„dungYgemaBen Funktelekommunikations^- 
Sendegebiet der stauonaren ^^^^''"t^J^^^^ZlZ "enis^t Satfllitennavigation am Beispiel ernes MobU- 

^^^iS^SrUschematische Block^agramm-Dar- 
mung von fur das jeweflige Teilgebiet geltenden Posi *.& ^ ^e ^ . J^^^^ ^^^^^ ^^^^ mobilen sowie emer 

^"S»o::!;?Stvorgesehen daBdi. ^ _ert a.^^^^^^^^ 

Smlr moliler Einheiten an die Zentrde ausgeb.lde^ fflr den Ml «nesUKW^^^ iiobafunksystem 10 
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stationaren Einheiten 12 sind entsprechend dem Aufbau werden kann. Es wird daher gemiB dem bekannten dif- 

des jeweiligen Netzes mit einer Reihe unselbstandiger ferentiellen Satelliten-Navigationsverfahren der Refe- 

Antenneneinheiten 18 verbunden, die fiber das jeweilige renzpositions-Rohwert RR mit dem genau bekannten 

Sende- und Empfangsgebiet 16a bzw. 16b verteiit sind, Referenzpositions-Normalwert RN in einer Fehlerbe- 

urn eine flachendeckende Sprechfunkverbindung mit 5 stimmungseinheit 38 einer Zentraleinheit 36 der Refe- 

mobilen Einheiten 20 innerhalb des Gebiets 16a bzw. renzeinheit (stationire Enheit 12) verglichen und hier- 

16b auch bei geringer Sendeleistung der mobilen Ein- aus ein Positionsbestimmungsfehler PF abgeleitet Die- 

heiten 20 sicherzustellen. Die Verbindung zwischen den ser mit der Zeit variierende Positionsbestimmungsfeh- 

Einheiten 12 und den Einheiten 18 kann Dber die Lei- ler PF wird zur Fehlerkorrektur der Positionsrohwerte 

tung 14 Oder fiber Funkstrecken 22 erfolgen. 10 PR der mobilen Einheiten 20 verwendet, die ihren Posi- 

Dieses jedermann zugangliche und bereits weitge- tionsrohwert PR unter Zugrundelegung von Signallauf- 

hend flachendeckend erstellte Mobilfunksystem 10 wird zeiten derselben vier Satelliten berechnen. 
nun gemaB der Erfmdung dazu eingesetzt, um praktisch Die Referenzeinheit (stationare Einheit 12) hat im 

jedermann ohne groBeren Aufwand mittels Kombina- flbrigen den herkammlichen Aufbau einer Mobilfunk- 

tion von Mobilfunktelephon und Satellitennavigation 15 zentralstation mit Mobilfunkeinheit 40 samt Sende- und 

eine genaue Positionsbestimmung mit Hilfe der diffe- Empfangsteil 42 zur Vermittlung von TelefongesprE- 

rentiellen Satellitennavigation zu ermdglichen. Hierzu chen zwischen den Netzteilnehmem. 
ist gemaB Fig. 2 jede der mobilen Einheiten 20 neben Die Fehlerkorrektur mit Hilfe des Positionsfehiers PF 

Ihrer herkdmmlichen Mobilfunkeinheit 24 samt Sende- kann zentral, d. h. in der stationlren Einheit 12 erfolgen, 

/Empfangsteil 26 mit einem Satellttennavigationsemp- 20 i^elnF}g,2dargestellt ist Hierzu wird von der jeweiH- 

finger 28 Clblichen Aufbaus zu versehen sowie mit einer gen mobilen Eu^eit 20 der momentane Positions-Roh- 

Zentraleinheit 30, die den Gesamtbetrieb der mobilen wert PR ermittelt und Qber den Sende- und Empfangs- 

Einheit 20 steuert und fur den notwendigen Datentrans- teil 26 an die stationare Einhdt 12 per Funk weitergelei- 

fer sorgt Falls das Oblicherweise bereits bei der her- * tet Dies eifolgt Ober denselben Funkkanal, Qber den 

kdmmlichen Mobilfunkeinheit 24 vorgesehene Display 25 auch die herkdmmliche Telekommunikation erfolgt, al- 

samt Tastaturnichtausreicht, kann eine gesonderte An- so Qber den die Sprachinformationen SI, ggf. erganzt 

zeige-undBedieneinheit32vorgesehensein. durch Dateninformation, ausgetauscht werden. Um 

Auch den stationaren Einheiten 12 ist zumindest ein u. U. zeitgleich mit der Sprachinformationsfibermittlung 

gemeinsamer Satelliten-Navigationsempfanger 34 zu- auch die Navigationsdatentibermittlung durchftihren zu 

geordnet Bei sehr groBem Sende- und Empfangsgebiet 30 konnen, werden bei analoger Obertragung die Naviga- 

kann dieses in mehrere Teilgebiete 16a, 16b unterteilt tionsdaten j(hier die Positions-Rohwerte PR) in einen 

werden, wobei jeweils ein Satelliten-Navigationsemp- oberhalb der oberen menschlichen Horgrenze liegen- 

f anger jedem Teilgebiet zugeordnet ist Ffir die differen- den Frequenzbereich transferiert Bei digitaler Obertra- 

tielle Satelliten-Navigation ist namlich wesentlich, daB gung kann bei entsprechender unterscheidender Daten- 

die jeweilige mobile Einheit mit ihrem Satelliten-Navi- 35 codierung die Ermittlung der Sprachinformation eben- 

gationsempfanger die Signale von zumindest drei bis falls zeitgleich mit der Obermittlung der Navigationsda- 

vier Satelliten empfangt, deren Signale gleichzeitig auch ten erfolgen. 

von der Referenzeinheit (hier von der stationaren Ein- Die stationare Einheit 12 empfangt die Positions- 

heit mit den Sateiiiten-Navigationsempftnger 34) emp- Rohwerte PR flber ihren Sende-/Empfangsteil 42 und 

fangt Bei einem sich beispielsweise itber ganz Europa 40 leitet sie in die Zentraleinheit 36 wdter (zusammen mit 

erstreckenden Sende- und Empfangsgebiet ist diese Be- der Angabe der benutzten Satelliten). Eine Korrektur- 

dingung jedoch zumindest bei den derzeit eingesetzten einrichtung 44 innerhalb der Zentralemheit 36 emp^gt 

Satelliten mit reiativ niedriger Flugbabn nicht erfOllt, so sowohl diesen Positions-Rohwert PR als auch den im 

daB in die Teilgebiete unterteilt werden muB.Imjeweili- wesentlichen zeitgleich ermittelten Positionsbestim- 

gen Teilgebiet reicht es aus, wenn ein einziger Satelli- 45 mungsfehler PF und errechnet hieraus einen korrigier- 

tennavigationsempfanger mehreren stationaren Einhei- ten Positionswert PW. Dieser wird dann wiederum fiber 

ten 12 zugeordnet ist, wobei der entsprechende Daten- die Sende-/Empfangseinheit 42 per Funk an die jeweili- 

transfer Qber die Leitung 14 erfolgen kann. ge mobile Einheit 20 zurQckgesendet Deren Sende-und 

Zur Durchfuhrung des differentiellen Satellitennavi- Empfangsteil 26 gibt den Positionswert PW weiter an 

gationsverfahrens wird die genaue, am besten geoda- 50 die zentrale Einheit 30. Diese veranlaBt ggf. eine ent- 

tisch vermessene Position der Antenne des Satellitenna- sprechende Anzeige auf der Anzeige- und Bedienungs- 

vigationsempf angers 34 benotigt Diese Position wird einheit 3Z 

im folgenden als Referenzposidons-Normalwert RN Unter den Positionsrohwerten PR wird in diesem Zu- 

bezeichnet Auf Grund der systembedingten Ungenau- sammenhang sowohl der sich aus der trigonometrischen 

igkeit der Satellitennavigation unterscheidet sich diese 55 Berechnung ergebende eine Ergebniswert verstanden 

von dem vom Satellitennavigationsempfanger 34 ermit- als auch der "Positions-Vektor* aus den einzelnen Ent- 

telten und mit Referenzpositions-Rohwert RR bezeich- fernungswerten Et— E4 der verwendeten Satelliten. Bei 

neten, errechneten Positionswert Die Positionsberech- Verwendung dieses Positionsvektors zur Korrektur er- 

nung erfolgt m Qblicher Weise dadurch, daB aus den gibt sich eine hdhereGenauigkeit des Endergebnisses. 
durch Zeitvergleich ermittelten Laufzeiten der Signale 60 Altemativ oder zusatzlich kann die Fehlerkorrektur 

von beispielsweise vier Satelliten die jeweilige momen- der Positionsrohwerte PR auch dezentral in der jeweili- 

tane Satellitenentfernung Ei bis E4 bestimmt wird. Da gen mobilen Einheit 20 erfolgen. Wie in Fig. 2 mit strich- 

die momentane Satellitenposition bekannt ist, kann lierter UmriBIinie angedeutet ist. weist die zentrale Ein- 

hieraus durch Triangulationsrechnung die Position des heit 30 in einem solchen Fall eine Korrektureinrichtung 

Satelliten-Navigationseinheit berechnet werden. Dies 65 46 auf. Diese erhalt von der stationaren Einheit 12 wie- 

Verfahren ist jedoch mit einem reiativ groBer Fehler derum fiber den normalen Funkkanal den Positionsbe- 

behaftet, so daB die momentane Position nur mit reiativ stimmungsfehler PF (in Fig. 2 in runde KJammem ge- 

groBer Ungenauigkeit von z.B. 100— 200 m ermittelt setzt). um mit diesem dann den zeitgleich ermittelten 
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stationar^n Einheiten 12 sind entsprechend dem Aufbau werden kann. Es wird daher gemaS dem bekannten dif- 

des jeweiligen Netzes mit einer Reihe unselbstandiger ferentiellen Satelliten-Navigationsverfahren der Refe- 

Antenneneinheitenl8verbunden,dieuberdasjeweilige renzpositions-Rohwert RR mit dem genau bekannten 

Sende- und Empfangsgebiet 16a bzw. 16b verteilt sind. Referenzpositions-Normalwert RN in einer Fehlerbe- 

um eine flachendeckende Sprechfunkverbindung mit 5 stimmungseinheit 38 einer Zentraleinheit 36 der Refe- 

mobilen Einheiten 20 innerhalb des Gebiets 16a bzw. renzeinheit (stationire Einheit 12) verglichen und hier- 

16b auch bei geringer Sendeleistung der mobilen Ein- aus ein Positionsbestimmungsfehlcr PF abgeleitet. Die- 

heiten 20 sicherzustellen. Die Verbindung zwischen den ser mit der Zeit variierende Poritionsbestimmungsfeh- 

Einheiten 12 und den Einheiten 18 kann Qber die Lei- ler PF wird zur Fehlerkorrektur der Positionsrohwerte 

tung 14 Oder Qber Funkstrecken 22 erfolgen. 10 PR der mobilen Einheiten 20 verwendet, die ihren Posi- 

Dieses jedermann zugangliche und bereits weitge- tionsrohwert PR unter Zugrundelegung von Signallauf- 

hend flachendeckend erstellte Mobilfunksystem 10 wird zeiten derselben vier Satelliten berechnen. 
nungemaBderErfmdungdazueingesetzt,umpraktisch Die Referenzeinheit (stationSre Einheit 12) hat im 

jedermann ohne groBeren Aufwand mittels Kombina- Qbrigen den herkdmmlichen Aufbau einer Mobilfunk- 

tion von Mobilfunktelephon und Satellitennavigation 15 zentralstation mit Mobilfunkeinheit 40 samt Sende- und 

eine genaue Positionsbestinunung mit Hilfe der diffe- Empfangsteii 42 zur Vermittlung von Telefongespra- 

rentieilen Satellitennavigation zu ermoglichen. Hierzu chen zwischen den Netzteilnehmem. 
ist gemaB Fig. 2 jede der mobilen Einheiten 20 neben Die Fehlerkorrektur mit Hilfe des Positionsfehlers PF 

ihrer herkdmmlichen Mobilfunkeinheit 24 samt Sende- kann zentral, d. h. in der stationaren Einheit 12 erfolgen, 

/Empfangsteii 26 imt einem Satellitennavigationsemp- 20 wie in Fig. 2 dargestellt ist Hierzu wird von der jeweili- 

fanger 28 flbUchen Aufbaus zu versehen sowie mit einer gen mobilen Einheit 20 der momentane Positions-Roh- 

Zentraleinheit 30, die den Gesarotbetrieb der mobilen wert PR ermittelt und fiber den Sende- und Empfangs- 

Einheit 20 steuert und fflr den notwendigen Datentrans- teil 26 an die stationSre Einheit 12 per Funk weitergelei- 

fer sorgt Falls das fiblicherwcise bereits bei der her- ' tet Dies erfolgt fiber denselben Funkkanal, fiber den 

kommlichen Mobilfunkeinheit 24 vorgesehene Display 25 auch die herkdnmiliche Telekommunikation erfolgt. al- 

samt Tastatur nicht ausreicht, kann eine gesonderte An- so fiber den die Sprachinformationen SI, ggf. erganzt 

zeige-undBedieneinheit32vorgesehensein. durch Dateninformation. ausgetauscht werden. Um 

Auch den stationaren Einheiten 12 ist zumindest ein u. U. zeitgleich mit der Sprachinformationsfibermittlung 

gemeinsamer Satelliten-Navigationsempfanger 34 zu- auch die Navigationsdatenfibermittlung durchfuhren zu 

geordnet Bei sehr groBem Sende- und Empfangsgebiet 30 kdnnen, werden bei analoger Obertragung die Naviga- 

kann dieses in mehrere Teilgebiete 16a. 16b unterteilt tionsdaten (hier die Positions-Rohwerte PR) in einen 

werden, wobei jeweils ein Satelliten-Navigationsemp- oberhalb der oberen raenschlichen Horgrenze liegen- 

f anger jedem Teilgebiet zugeordnet ist Fflr die differen- den Frequenzbereich transf eriert Bei digitaler Obeftra- 

tielle Satelliten-Navigation ist namlich wesentlich, daB gung kann bei entsprechender unterscheidender Daten- 

die jeweilige mobile Einheit mit ihrem Satelliten-Navi- 35 codierung die Ermittlung der Sprachinformation eben- 

gationsempfanger die Signale von zumindest drei bis falls zeitgleich mit der Obermittlung der Navigationsda- 

vier Satelliten empfangt, deren Signale gleichzeitig auch ten erfolgen. 

von der Referenzeinheit (hier von der stationaren En- Die stationSre Einheit 12 empfangt die Positions- 

heit mit den SatelUten-Navigationsempftnger 34) emp- Rohwerte PR Qber ihren Sende-/Empfangsteil 42 und 

fangt Bei einem sich beispielsweise fiber ganz Europa 40 leitet sie in die Zentraleinheit 36 weiter (zusammen mit 

erstreckenden Sende- und Empfangsgebiet ist diese Be- der Angabe der benutzten Satelliten). Eine Korrektur- 

dingung jedoch zumindest bei den derzeit eingesetzten einrichtung 44 innerhalb der Zentraleinheit 36 empfangt 

Satelliten mit relativ niedriger Flugbahn nicht erffilit, so sowohl diesen Positions-Rohwert PR ah auch den im 

daB in die Teilgebiete unterteih werden muB. Im jeweili- wesentlichen zeitgleich crmitteken Positionsbestim- 

gen Teilgebiet reicht es aus, wenn ein einziger Satelli- 45 mungsfehler PF und errechnet hieraus einen korrigier- 

tennavigationsempfanger mehreren stationaren Einhei- ten Positionswert PW. Dieser wird dann wiederum fiber 

ten 12 zugeordnet ist, wobei der entsprechende Daten- die Sende-ZEmpfangseinheit 42 per Funk an die jeweih- 

transf er fiber die Leitung 14 erfolgen kann. ^ ge mobile Einheit 20 zuruckgesendet Deren Sende-und 

Zur Durchfuhrung des differentiellen Satellitenna\d- Empfangsteii 26 gibt den Positionswert PW weiter an 

gationsverfahrens wird die genaue. am besten geoda- 50 die zentrale Einheit 30. Diese veranlaBt ggf. eine ent- 

tisch vermessene Position der Antenne des Satellitenna- sprechende Anzeige auf der Anzeige- und Bedienungs- 

vigationsempf angers 34 benotigt Diese Position wird einheit 32 

im folgenden als Referenzpositions-Normalwert RN Unter den Positionsrohwerten PR wird in diesem Zu- 

bezeichnet Auf Grund der systembedingten Ungenau- sammenhang sowohl der sich aus der trigonometrischen 

igkeit der Satellitennavigation unterscheidet sich diese 55 Berechnung ergebende eine Ergebniswert verstanden 

von dem vom Satellitennavigationsempfanger 34 ermit- als auch der Tositions-Vektor" aus den einzelnen Ent- 

telten und nut Referenzpositions-Rohwert RR bezeich- fernungswerten Ei -E4 der verwendeten Satelliten. Bei 

neten, errechneten Positionswert Die Positionsberech- Verwendung dieses Positionsvektors zur Korrektur er- 

nung erfolgt in fiblicher Weise dadurch, daB aus den gibt sich eine habere Genauigkeit des Endergebnisses. 
durch Zeitvergleich ermittelten Laufzeiten der Signale so Altemativ oder zusatzlich kann die Fehlerkorrektur 

von beispielsweise vier Satelliten die jeweilige momen- der Positionsrohwerte PR auch dczentral in der jeweili- 

tane Satellitenentfernung Ej bis E4 bestimmt wird. Da gen mobilen Einheit 20 erfolgen. Wie in Rg, 2 mit stnch- 

die momentane Satellitenposition bekannt ist. kann lierter UmriBlinie angedeutet ist, weist die zentrale Ein- 
hieraus durch Triangulationsrechnung die Position des heit 30 in einem solchen Fall eine Korrektureinrichtung 
Satelliten-Navigationseinheit berechnet werden. Dies 65 46 auf. Diese erhait von der stationaren Einheit 12 wie- 

Verfahren ist jedoch mit einem relativ groBer Fehler derum fiber den normalen Funkkanal den Positionsbe- 
behaftet so daB die momentane Position nur mit relativ stimmungsfehler PF (in Fig. 2 in runde Klammem ge- 
groBer Ungenauigkeit von z.B, 100- 200 m ermittelt setzt). um mit diesem dann den zeitgleich ermittelten 
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8. Funktelekommunikationssystem nach Anspruch 
7, dadurch gekennzeichnet* daB die Zentrale als 
Einsatzzentrale (50) fCr mit den mobilen Einheiten 
versehene Fahrzeuge und oder Personen und/oder 
Personen insbesondere von Sicherheitsdienstent 5 
Rettungsdiensten. Feuerwehren, Kurierdiensten, 
Transportunternehmen fiir Personen oder Gflter, 
Vermessungsdiensten, Lagereinrichtungen oder 
Lotsendiensten ausgebildet ist. 

9. Funktelekommunikationssystem nach einem der 10 
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich- 
net, daB wenigstens eine der station^ren Einheiten 
(12, 12') als Referenzeinheit ausgebildet und mit 
anderen station&ren Einheiten zur Obertragung 
von Satelliten-Navigationsdaten (PR. PF. PW) ver- 15 
bundcn ist. 

10. Funktelekommunikationssystem nach emem 
der vorhergehenden AnsprQche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die stationSren Einheiten (12') von 
den Sendem einer Rundf unksenderkette, insbeson- 20 
dere im UKW-Bereich, gebildet sind und daB die 
mobilen Einheiten (20') jeweils ein Rundfunksempf- 
angsteil (24', 26') aufweisen. 

11. Funktelekommunikationssystem nach einem 
der AnsprQche 1—9, dadurch gekennzeichnet, daB 25 
die stationaren Einheiten die Sender einer Funkruf- 
Senderkette sind und daB die mobilen Einheiten ais 
Funkrufempfanger ausgebildet sind 

12. Funktelekommunikationssystem nach einem 
der AnsprQche I -9, dadurch gekennzeichnet, daB 30 
die wenigstens*eine Referenzeinheit von einer mo- 
bilen Einheit gebildet ist 

13. Funktelekommunikationssystem nach einem 
der AnsprQche 1 -9 und 12, dadurch gekennzeich- 
net, daB die station&ren Emheiten (12) von den Sen- 35 
de-/Empfangseinheiten eines Mobilfunksjfstems 
(10) gebildet sind und daB die mobflen Einheiten 
jeweils als Funktelefon (20) ausgebildet sind. 

14. Funktelekommunikationssystem nach einem 
der vorhergehenden Anspriichen, dadurch gekenn- 40 
zeichnet, daB wenigstens eine der station^en und/ 
Oder mobilen Einheiten (20') mit einem elektroni- 
schen Karten-Orientierungssystem verbunden ist, 
insbesondere fiir die Lokalisierung des momenta- 
nen Standorts einer mobilen Einheit zu Lande, zu 45 
Wasser oder in der Luft 

15. Funktelekommunikationssystem nach An- 
spruch 14, dadurch gekennzeichnet, daB wenigstens 
eine der station&ren und/- oder mobilen Einheiten 
(20') mit einem elektronischen StraBenkarten- 50 
Orientierungssystem verbunden ist zur Lokalisie- 
rung des momentanen Standorts in einem StraBen- 
netz auf grund des Positionswertes (PW). 

16. Verfahren zum Betrieb eines Funktelekomrau- 
nikatiohssystems zur Obertragung von Inforraatio- 55 
nen, insbesondere Sprachinformationen (SI) oder 
Rundfunkprogramminformationen (PI) zwischen 
stationaren Einheiten, namlich Sende-ZEmpfangs- 
einheiten (12) oder Sendeeinheiten (12') und mobi- 
len Einheiten, namlich Sende-ZEmpfangseinheiten eo 
(20) bzw. Empfangseinheiten (20'), insbesondere 
nach einem der vorhergehenden AnsprQche, da- 
durch gekennzeichnet, dafi man zusatzlich zur In- 
formation Satelliten-Navigationsdaten fQr die Orts- 
bestimmung nach dem differentiellen Satelliten- es 
Navigationsverfahren Qbertragt. 
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